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DISPOSITIF DE DETECTION DU FRANCHISSEMENT D'UNE LIGNE DE 
MARQUAGE AU SOL SEPARANT PES VOIES PE CIRCULATION POUR 

VEHICULE AUTOMOBILE 

La presente invention concerne un dispositif de detection du franchissement 
d'une ligne de marquage au sol s6parant des voies de circulation pour v6hicule 
automobile. 

!! peut arriver qu'un automobiiiste, circulant par exemple sur la voie de 
5 circulation de droite d'une autoroute, empiete involontairement sur la vole de 
circulation de gauche en franchissant la ligne de marquage qui s6pare ces deux 
voies. Ceci peut cr6er une situation de danger, en particutier lorsqu'un autre vehicule 
est entrain d'effectuer une mancBuvre de depassement. De mfime, Pautomobiliste 
peut egalement ernpieter sur la voie d'arrSt d'urgence et franchir la Hgne de marquage 

10 qui separe la voie de circulation de droite de I'autoroute de ladite vole d'anret 

d'urgence. Ceci peut aussi cr6er une situation de danger, notamment lorsqu'un autre 
vehicule est immobilise sur la voie d'arr§t d'urgence. 

Pour alerter rautomobiliste de la situation de danger qui le guette, II a dej& ete 
propose de remplacer les lignes de marquage classiques qui sont lisses par des 

15 lignes de marquage rugueuses. Lorsque les roues d'un vehicule automobile emptetent 
sur de telles iignes de marquage rugueuses, elles produisent un son caracterlstique 
audible & Pinterieur de Phabitacle du vehicule et qui infonme le conducteur qull est 
entrain de commettre un ecart de trajectoire. Le bruit cesse aussitdt que le conducteur 
a corrige sa trajectoire et est revenu dans sa voie de circulation. 

20 L'apparition des lignes de marquage rugueuses a constitue un r6el progrds en 

matfere de s6curit6 routiere. Malheureusement, 6tant donn§e I'etendue des r6seaux 
routiers, toutes les routes ne peuvent §tre 6quip6es de telles lignes de marquage. En 
outre, le bruit produit par les roues du vehicule automobile lorsqu'elles empfetent sur 
une ligne de marquage rugueuse peut etre couvert par le bruit du moteur ou le son de 

25 I'auto-radio, de sorte que le conducteur peut ne pas etre informe de la situation de 
danger dans laquelle il se trouve. 

Pour pallier les inconvenients des systemes de security passifs tels que les 
lignes de marquage rugueuses, les constructeurs automobiles ont propose des 
systemes de securite actifs embarques & bord des vehicules. Des essais ont ainsi ete 

30 men6s dans ce sens a Paide d'une camera instaltee sous le vehicule et filmant en 
continu la chaussee qui d6file sous les roues dudit vehicule. Un tel systeme nicessite 
cependant un dispositif informatique complexe pour pouvoir analyser les images 
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produites par la camera et detecter le franchissement d'une ligne de separation, ce 
qui le rend particulierement couteux et difficile a mettre en ceuvre. 

Un autre systeme de securite actif connu comprend une multiplicite 
d'emetteurs infrarouge associes a des photodetecteurs et disposes sous le pare- 
chocs avant du vehicule automobile. Cheque capteur de ce systeme se compose d'un 
bottier maitre comprenant un emetteur etun recepteur, et d'un bottler esclave 
egalement constitue d'un emetteur et d'un recepteur, ce qui permet un partage de 
I'electronique afin de pouvoir dephaser les emissions et d'eviter les ebiouissements 
mutuels des capteurs. Dans un exemple de realisation prefere de ce systeme, sept 
capteurs doubles, c'est-a-dire sept paires de boTtiers mattres et esclaves, sont 
disposes a intervalles de distance reguliers les uns des autres sous le vehicule de 
facon a couvrir la largeur entiere dudit vehicule. 

L'objectif du systeme decrit ci-dessus n'est pas d'anticiper la detection d'une 
derive laterale du vehicule, mais de produire une alarme a partir du moment oCi Tune 
des roues dudit vehicule franchit un marquage horizontal de delimitation des voies de 
circulation. A cet effet, les emetteurs emettent chacun un faisceau de lumiere 
infrarouge en direction de la chaussee. Ces faisceaux de lumiere infrarouge se 
reflechissent ensuite sur le sol et sont diriges vers les photodetecteurs qui, en fonction 
de la quantite de lumiere reflechie, sont capables de determiner si la lumiere s'est 
reflechie sur le revetement de la chaussSe (par exemple du beton) ou sur une bande 
blanche de marquage horizontal. En fonction des informations recueillies par ce 
systeme et de I'etat du vehicule (Vitesse, indication prealable d'une manoeuvre de 
depassement par mise en route des feux dignotants ou non), ledit systeme actionne 
I'un ou I'autre de deux vibreurs disposes dans le siege du conducteur pour signaler a 
celuf-ci qu'il est entrain de franchir un marquage horizontal de delimitation des voies 
de circulation par sa droite, respectivement par sa gauche. 

Le systeme de surveillance de trajectoire decrit ci-dessus a pour mSrite 
d'informer rapidement le conducteur des ecarts significatifs de trajectoire de son 
vehicule par rapport a sa file sur la chaussee, ecarts dont les causes peuvent etre 
variees : assoupissement, hypovlgilance, distraction. Un tel systeme estmoins 
onereux qu'un systeme utilisant une camera de suivi de trajectoire mais reste 
n§anmoins relativement complexe a mettre en ceuvre. En effet, ce systeme ne 
comporte pas moins de quatorze boTtiers maitres et esclaves. ce qui rend le cablage 
d'un tel systeme'particulierement complexe et augmente considerablement le temps 
de montage et le nombre de pieces necessaires a leur montage sous le pare-chocs 
du vehicule. Cette multiplication du nombre de capteurs elementaires pose egalement 
le probleme de la fiabilite a long terme d'un tel systeme. En outre, un capteur double 
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constitue d'un boTtier maTtre et d'un boTtier esclave constitue un ensemble 
indissociable dans !a mesure oO les caracteristiques de fonctionnement du boTtier 
maTtre sont etalonnees par rapport a celles du boTtier esclave. Ainsi, en cas de 
defaiilance d'un tel capteur double suite a une panne ou a Pendommagement du pare- 
5 chocs avant, i! faut remplacer simultanement les deux boTtiers maTtre et esclave. Par 
consequent, les boTtiers maTtres et esclaves dotvent etre stockes par palre, ce qui 
pose d'inevitables probiemes de gestion des stocks. 

La presente invention a pour but de remedier aux probiemes susmentionnes 
ainsl qu'& d'autres encore en procurant un systeme de surveillance de (a trajectoire 
10 d'un vehicule automobile qui permet, notamment, de limiter le nombre de pieces a 
utillser. 

A cet effet, la presente invention conceme un dispositif de detection du 
franchissement d'un marquage horizontal de delimitation des voies de circulation 
d'une chaussee pour vehicule automobile, caracterise en ce qu'il comprend au moins 

15 un boTtier destine a §tre dispose sous le vehicule et renfermant des moyens 

penmettant de projeter deux faisceaux iumineux sur la chaussSe selon deux zones 
distinctes ne se recouvrant pas, et des moyens pour capter les deux faisceaux 
Iumineux aprds reflexion sur la chauss6e. 

Grace e ces caracteristiques, la presente invention permet de regrouper les 

20 fonctions maTtre et esclave des capteurs doubles de Tart ant6rieur dans un unique 
boTtier, ce qui simplifie considerablement le c§blage d'un tel systeme et permet de 
realiser des economies substantielles, notamment en termes de nombre de pieces de 
fixation et de temps de rnontage/demontage. En outre, les boTtiers selon I'invention 
sont interchangeables. ce qui simplifie notablement la gestion des stocks de tels 

25 boTtiers. 

Selon un premier mode de realisation, la presente invention conceme uru 
dispositif de detection du genre susdecrit, caracterise en ce que le au moins un 
boTtier, pr6sentant un axe general de symetrie. renferme une source lumineuse 
unique 6mettant un faisceau de lumiere primafre en direction de la chauss6e, et au 

30 moins un photodetecteur destine a detecter la lumiere apres reflexion sur la 

chaussee, deux premiers dispositifs optiques dont les axes optiques sont inclines 
d f une premiere valeur par rapport a I'axe general de symetrie du boTtier etant disposes 
sur le trajet du faisceau Iumineux primalre a sa sortie de la source lumineuse, de 
fagon a scinder ledit faisceau Iumineux primalre en deux faisceaux de lumiere 

35 secondares guides sur la chauss6e selon deux zones distinctes, et deux deuxiemes 
dispositifs optiques dont les axes optiques sont inclines d'une deuxieme valeur par 
rapport & I'axe general de symetrie du boTtier etant disposes sur le trajet des faisceaux 
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de lumiere secondaires apres que ceux-ci se soient reflechis sur la chaussee et avant 
qu'ils n'atteignent le au moins un photodetecteur. 

Selon un deuxieme mode de realisation, la presente invention conceme un 
dispositif du genre susdecrit, caracterise en ce que le au moins un bottler, presentant 

5 un axe genera! de symetrie, renferme deux sources lumineuses emettant chacune un 
faisceau de lumiere en direction de la chaussee, et au moins un photodetecteur 
destine a detecter la lumiere apres reflexion sur la chaussee, deux premiers 
disposltifs optiques dont les axes optiques sont inclines d'une premiere valeur par 
rapport a I'axe general de symetrie du bottier etant disposes chacun sur le trajet de 

10 I'un des faisceaux lumineux a sa sortie de la source rumineuse correspondante, de 
facon a guider lesdits deux faisceaux de lumiere sur la chaussee selon deux zones 
distinctes, et deux deuxiemes dispositifs optiques dont les axes optiques sont inclines 
d'une deuxieme valeur par rapport a I'axe general de symetrie du bottler etant 
disposes sur le trajet des faisceaux de lumiere apres que ceux-ci se soient reflechis 

1 5 sur la chaussee et avant qu'ils n'atteignent le au moins un photodetecteur. 

D'autres caractSristiques et avantages de la presente invention ressortiront 
plus clairement de la description detalllee qui suit d'un dispositif de detection d'ecart 
de trajectoire d'un vehicule automobile conforme a invention, cet exemple etant 
donne a tire purement illustratif et non limitatif seulement en liaison avec le dessln 

20 annexS sur lequel : 

- la figure 1 est une vue schematique de dessous du pare-chocs avant d'un 
vehicule automobile equipe du dispositif de detection d'ecart de trajectoire conforme a 

la presente invention; 

- la figure 2 est une vue schematique de principe illustrant les trajets aller et 
25 retour des faisceaux lumineux issus du dispositif de detection selon Invention et 

reflechis par la chaussee sur laquelle circule le vehicule automobile; 

• - la figure 3 est une vue en perspective de I'un des boTtiers constituant le 
systeme de detection selon I'invention; 

- la figure 4 est une vue de face du boTtler represents a la figure 3; 

30 - la figure 5 est une vue en coupe selon la llgne V-V du bottier represents a la 

figure 4; 

- la figure 6 est une vue en coupe selon la ligne Vl-VI du bottler represents a la 
figure 4; 

- les figures 7a-7c sont des vues schematiques respectivement de face et en 
35 coupe selon les lignes A-A' et B-B» du bottier de detection d'ecart de trajectoire selon 

un premier mode de realisation; 
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- ]es figures 8a-8c sont des vues schematiques respectivement de face et en 
coupe selon les lignes A-A* et B-B 1 du bottfer de detection d'ecart de trajectoire selon 
un second mode de realisation; 

- les figures 9a-9c sont des vues schematiques respectivement de face et en 
5 coupe selon !es lignes A-A' et B-B' du bottier de detection d'ecart de trajectoire selon 

un trojsieme mode de realisation, et 

- les figures 10a-10csont des vues schematiques respectivement de face et 
en coupe selon les lignes A-A f et B-B' du bottier de detection d'6cart de trajectoire 
selon un quatrieme mode de realisation. 

10 La presente invention proc£de de l'id6e generate inventive qui consiste & 

regrouper dans un bottier unique les elements maltre et esclave des capteurs doubles 
selon Part anterieur. Grace a cette caracteristique, on divise par deux le nombre de 
bottiers a installer sous un vehicule pour detecter les 6ventuels 6carts de trajectoire 
de celui-ci, ce qui permet de r6duire sensiblement le nombre de pidces de fixation et 

15 les temps de montage/d6montage. En outre, les bottlers constituant le dispositif selon 
^invention sont interchangeable^ ce qui simplifie considerablement la gestion des 
stocks. 

La figure 1 est une vue schematique de dessous du pare-chocs avant d'un 
vShicule automobile (non represents) Squipe du dispositif de detection cTecart de 

20 trajectoire conforme a la presents invention. DSsigne dans son ensemble par la 

reference num6rique g6n§rale 1 , ce pare-chocs est muni d'une plurality de bottiers 2 
disposes a intervalles de distance sensiblement reguiiers le long dudlt pare-chocs 1 
de fagon a couvrfr la largeur totale du vehicule automobile ainsi equipe. Dans 
Fexemple represents a la figure 1 , les bottiers 2 sont au nombre de sept. II va de soi 

25 que cet exempie est donne a titre purement illustratif seuiement et que le nombre de 
bottiers 2 pourra varier en fonction, notamment. de la geometrie du pare-chocs i et 
des dimensions du vehicule. 

La figure 2 est une vue schematique de principe illustrant les trajets aller et 
retour des faisceaux lumineux issus de Tun des bottlers 2 constituant le dispositif de 

30 detection selon (Invention, ces faisceaux Stant reflSchis par la chaussee sur laquelle 
circule le vehicule automobile. En effet, et comme cela sera decrit en detail 
ulterieurement, chaque bottier 2 comprend des moyens permettant de projeter deux 
faisceaux lumineux 4 et 6 sur la chausse 8 selon deux zones distinctes 10 et 12 ne se 
recouvrant pas, et des moyens pour capter les deux faisceaux lumineux 14 et 16 

35 apres reflexion sur la chaussSe 8. 

Comme on peut le constater & Pexamen de la figure 2, les faisceaux lumineux 
4 et 6 issus du bottier 2, et les faisceaux 14 et 16 resultant de la reflexion de la 
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lumiere sur la chaussee 8 sent inclines d'une valeur a, respectivement p, par rapport 
a Taxe general de symetrie z-z' du bottler 2, afln que les zones de localisation 10 et 12 
ne se recouvrent pas, et qiTun faisceau lumineux produit par Tune des sources 
lumineuses ne vienne pas eblouir le photodetecteur cooperant avec ['autre source 
5 lumineuse. Pr6f6rentiellement mais non limitativement, les faisceaux lumineux 
formeront avec I'axe de symetrie z-z' du boTtier 2 un mSrne angle d'environ 6°, 

Les zones de focalisation 10 et 12 des faisceaux sur la chaussee forment 
typiquement des taches de lumi&re dont le diametre est d'environ cinq centimetres. La 
precision de mesure sera d'autant meilieure que ces taches seront reparties & 

10 intervaltes de distance les plus reguliers possibles. On constate d'autre part qu'au 

niveau de ces zones de focalisation 10 et 12, une parte de la lumiere emise diffuse et 
ne peut done etre collectee par le boTtier 2. Ce dernier comporte quant a lui un 
connecteur 18 prolonge par un cable 20 qui penmet de le relier aux circuits de 
traitement electroniques des sfgnaux (non representes) qui sont embarques a bord du 

15 vehfcule. Comme, pour des raisons liees a I'ergonomie de J'emplacement ou le boTtier 
2 doit §tre f 1x6, il n'est pas assure que Taxe de symetrie z-z' dudtt boTtier 2 soit 
parfaitement vertical, on peut prevoir la possible de faire pivoter ce boTtier 2 autour 
d'un axe horizontal y-y* afin d'ajuster au mieux sa position. De meme, pour eviter que 
les projections de salete provenant de la chaussee n'endommagent iedit boTtier 2, il 

20 • est egatement possible de monter celui-ci legerement incline par rapport a la verticale. 

La figure 3 est une vue en perspective et a T6tat dissocte d'un boTtier 2. Celui- 
ci se compose, pour I'essentlel, cTun corps massif 24 de forme sensibiement 
parallelepipedique, d'un bloc optique 26 et d'un couvercie 28. Le bloc optique 26 
comprend une embase 30 dont le contour epouse les formes generales exterieures 

25 du corps 24 du boTtier 2 et sur laquelle se dressent deux tubes Remission optlques 32 
et 34 et deux tubes de reception optiques 36 et 38. Le bloc optique est destine a venir 
s'inserer dans ie corps 24 qui presente, & cet effet, des cavites 32a, 34a et 36a, 38a 
pour recevoir respectivement les tubes Remission 32, 34 et les tubes de reception 36 
et 38. Les differents elements constituant un boTtier 2 selon Invention peuvent etre 

30 realises en tout materiau adapte tel que, notamment, du plastique injects ou moule. 

Les figures 5 et 6 sont des vues en coupe, respectivement selon les lignes V-V 
et Vl-VI du boTtier 2 dont la face avant 40 est representee sur la figure 4. Comme on 
peut le voir sur ces deux figures, des lentilles 32b, 34b et 36b, 38b sont prevues a 
Textremlte des tubes d'emission 32, 34, respectivement de reception 36, 38. Ces 

35 lentflles peuvent etre de type mineral ou organique, Stre montees une a une a 

Pextremite des tubes ou venir de mati&re avec le bloc optique 26. Dans ce dernier cas, 
le bloc optique 26 sera preferentiellement mais non limitativement realise par injection 
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d'un rnateriau plastique transparent a la longueur cTonde utilis6e et pouvant 
additionnellement etre opaque aux longueurs d'onde non recherch6es. On 
cornprendra que chaque tube optjque peut comporter un syst&me de lentilles plus 
complexe comportant deux ou plusieurs lentilles. 
5 Les lentilles 32b, 34b et 36b, 38b peuvent etre des lentilles de revolution, 

auquel casleurs axes optlques sont perpendiculaires a Jeurs faces d'entree et de 
sortie respectives. II faut alors monter ces lentilles inclinees, de fagon a ce que leurs 
axes optiques torment avec I'axe general de symetrie z-z' du boTtier les angles a, 
respectivement p recherches. Alternativement, on peut 6galernent avoir recours a des 
'1 0 lentilles qui ne presentent pas de symetrie axiale et dont les axes optiques sont 

natureftement inclines de la valeur recherchee par rapport a I'axe general de symetrie 
z-z f du bottler 2. 

Les figures 7a-7c sont des vues schSmatlques respectlvement de face et en 
coupe selon les Hgnes A-A' et B-B T d'un boTtier de detection d'ecart de trajectoire 

15 conforme k ufi premier mode de realisation de PInvention. Selon ce premier mode de 
realisation, le boTtier 2 renferme (voir figure 7b) deux sources lumineuses 40 et 42 
emettahtdhacune unfaisceau de lumiere 4,6 en direction de !a chaussee, et deux 
photodetecteurs 44 et46 (figure 7c) destines a detecter la lumidre 14, 16 apres 
reflexion sur la chaussee. Deux premiers dispositifs optiques 32b et 34b dont les axes 

20 optiques sont Inclines d'une valeur a par rapport a Paxe general de symetrie z-z* du 
boTtier 2 sont disposes chacun sur le trajet de Pun des faisceaux lumineux 4,6 a sa 
sortie de la source lumineuse correspondante, de fagon k guider lesdits deux 
faisceaux de lumiere 4,6 sur la chaussee selon deux zones distinctes. Deux 
deuxiemes dispositifs optiques 36b et38b dont les axes optiques sont inclines d'une 

25 deuxieme valeur (3 (qui peut etre 6gale ou different© de la valeur a) par rapport a Paxe 
general de symStrie z-z' du boTtier 2 sont, quant a eux, disposes sur le trajet dps 
faisceau* de lumiere 14, 16 apres que ceux-ci se soient reflechis sur la chaussee et 
avant qu'ils n'atteignent les photodetecteurs 44, 46. 

Les figures 8a-8c sont des vues sch6matiques respectlvement de face et en 

30 coupe selon les lignes A-A T et B-B' d f un boTtier de detection d'ecart de trajectoire 
conforme a un second mode de realisation de Pinventlon. Selon ce second mode de 
realisation, le boTtier 2 ne renferme plus qu'une seule source lumineuse 40 (voir figure 
8b) qui 6met un faisceau lumineux primaire qui est sdnde en deux faisceaux de 
lumiere secondares 4,6 guides sur la chaussee selon deux zones distinctes ne se 

35 recouvrant pas. Par centre, le boTtier 2 renferme toujours deux photodetecteurs 44 et 
46 (figure 8c) et les deuxiemes dispositifs optiques 36 et 38b qui leur sont assocles. 
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Les figures 9a-9c sont des vues schematiques respectivement de face et en 
coupe selon les lignes A-A et B-B' d'un boTtier de detection d'ecart de trajectoire 
conforme a un troisieme mode de realisation de I'invention. Selon ce troisieme mode 
de realisation, le boTtier 2 renferme (voir figure 9b) deux sources lumineuses 40 et42 

5 qui emettent chacune un faisceau de lumiere 4,6 en direction de la chaussee, et les 
deux premiers dispositifs optiques 32b et 34b associes auxdites sources lumineuses 
40 et 42. Par contre, le boTtier 2 ne renferme plus qu'un seul photod6tecteur 44 (figure 
9c), les deux deuxiemes dispositifs optiques 36b et 38 b ayant, dans ce cas, pour r61e 
de dinger les faisceaux de lumiere 14. 16 vers I'unique photodetecteur 44 apres que 

1 o lesdits faisceaux 14, 1 6 se soient reflechis sur la chaussee. 

Enfin, les figures 10a-10c sont des vues schematiques respectivement de face 
et en coupe selon les lignes A-A' et B-B' d'un boTtier de detection d'ecart de trajectoire 
conforme a un quatrieme mode de realisation de I'invention. Seion ce quatrieme mode 
de realisation, le boTtier 2 ne renferme plus qu'une seule source lumineuse 40 (voir 

1 5 figure 1 0b) qui emet un faisceau lumineux primaire qui est scinde en deux faisceaux 
de lumiere secondares 4,6 guides sur la chaussee selon deux zones distinctes ne se 
recouvrant pas. De meme, le boTtier 2 ne renferme plus qu'un seul photodetecteur 44 
(figure 10c), les deux deuxiemes dispositifs optiques 36b et 38b ayant, dans ce cas, 
pour r&le de diriger les faisceaux de lumiere 14, 16 vers I'unique photodetecteur 44 

20 apres que lesdits faisceaux 14, 1 6 se soient reflechis sur la chaussee. 

II va de soi que I'invention n'est pas limitee aux modes de realisation qui 
vlennent d'etre d6crits et que diverses modifications et variantes simples peuvent etre 
envisagees sans sortir du cadre de I'invention. En particulier, il peut etre envisage de 
disposer en oblique devant la ou les sources optiques des clolsons percees d'un trou. 
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PFWFN jni CATIONS 

1 . Dispositif de detection du franchissement d'un marquage horizontal de 
delimitation des voies de circulation d'une chaussee pour vehicule automobile, 
caracterise en ce qu'il comprend au moins un bottier (2) destine a etre place sous le 
vehicule et renfermant des moyens permettant de projeter deux faisceaux lumineux 

5 (4, 6) sur la chaussee (8) selon deux zones distinctes (10. 12), et des moyens pour 
capter les deux faisceaux lumineux (14, 16)^pres reflexion sur la chaussee (8). 

2. Dispositif de detection selon la revendication 1 , caracterise en ce que ie 
au moins un bottier (2), presentant un axe general de symetrie (z-z*), renferme une 
source lumineuse unique (40) emettant un faisceau de lumlere prlmaire (50) en 

10 direction de la chaussee (8), et au moins un photod6tecteur (44, 46) destine a 
detecter la lumlere apres reflexion sur la chaussee (8), deux premiers dispositifs 
optiques dont les axes optiques sont inclines d'une premiere valeur (a) par rapport a 
I'axe general de symdtrie (z-z") du bottier Stant disposes sur le trajet du faisceau 
lumineux primaire (50) a sa sortie de la source optique, de facon a scinder ledit 

15 faisceau lumineux primaire (50) en deux faisceaux de lumiere secondaires (4, 6) 
projetes sur la chaussee (8) selon deux zones distinctes (10, 12), et deux deuxiemes 
dispositifs optiques dont les axes optiques sont inclines d'une deuxieme valeur (B) par 
rapport a Paxe g6neral de symetrie (z-z*) du bottier (2) etant disposes sur le trajet des 
faisceaux de lumiere secondaires (14, 16) apres que ceux-ci se soient reftechis sur la 

20 chaussee (8) et avant qu'ils n'atteignent le au moins un photodetecteur (44,46). 

3. Dispositif de detection selon la revendication 1 , caracterise en ce que le 
au moins un boTtier (2), presentant un axe general de symetrie (z-z"), renferme deux 
sources lumineuses (40, 42) emettant chacune un faisceau de lumiere (4, 6) en 
direction de la chaussee (8), et au moins un photodetecteur (44, 46) destin6 a _ 

25 detecter la lumiere apres reflexion sur la chaussee (8), deux premiere dispositifs 

optiques dont les axes optiques sont inclines d'une premiere valeur (a) par rapport a 
I'axe general de symetrie (z-z') du bottier (2) 6tant disposes chacun sur le traj'et de I'un 
des faisceaux lumineux (4,6) a sa sortie de la source lumineuse (40, 42) 
correspondante, de facon a projeter lesdits deux faisceaux de lumiere (4, 6) sur la 

30 chaussee (8) selon deux zones distinctes (1 0, 1 2), et deux deuxiemes dispositifs 
optiques dont les axes optiques sont inclines d'une deuxieme valeur (0) par rapport a 
I'axe general de symetrie (z-z*) du bottier (2) etant disposes sur le trajet des faisceaux 
de lumiere (14,16) apres que ceux-ci se soient r§flechis sur la chaussie (8) et avant 
qu'ils n'atteignent le au moins un photodetecteur (44, 46). 
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4. Dispositif de detection selon Tune quelconque des revendications 2 ou 3, 
characterise en ce que les deux premiers et les deux deuxiemes dispositifs optiques 
comprennent chacun au moins une lentiile (32b, 34b, 36b, 38b). 

5. Dispositif selon la revendication 4, caracterise en ce que les lentifles sont 
5 de revolution ou ne presentent pas de symetrie axiale. 

6. Dispositif de detection selon Tune quelconque des revendications 4 ou 5 t 
caracterise en ce que les lentilles (32b, 34b, 36b, 38b) sent de type mineral. 

7. Dispositif de detection selon Tune quelconque des revendications 4 ou 5, 
caracterise en ce que les lentilles (32b, 34b, 36b, 38b) sont de type organique. 

10 8. Dispositif de detection selon Tune quelconque des revendications 4 3 7, 

caracterise en ce que le bottier (2) comprend un corps (24) et un bloc optique (26) qui 
porte les lentilles. 

9, Dispositif de detection selon la revendication 8, caracterise en ce que les 
lentilles (32b, 34b, 36b, 38b) sont montees individuellement sur le bloc optique (26). 
15 10. Dispositif de detection selon la revendication 8, caracterise en ce que les 

lentilles (32b, 34b, 36b, 38b) viennent de mature avec le bloc optique (26). 

1 1 . Dispositif de detection selon Tune quelconque des revendications 7 a 10, 
caracterise en ce que le bloc optique (26) comprend une embase (30) sur laquelle se 
dressent deux tubes optiques demission (32, 34) et deux tubes optiques de reception 

20 (36, 38). 

12. Dispositif de detection selon la revendication 11, caracterise en ce que le 
corps (24) du bottier (2) presente des cavites (32a, 34a t 36a, 38a) destinees a 
recevoir les tubes demission (32, 34) et de reception (36, 38) du bloc optique (26). 

13. Dispositif de detection selon Tune quelconque des revendications 2 a 12, 
25 caracterise en ce que les sources lumineuses (40, 42) comprennent des diodes 

eiectroiumiscentes emettant dans I'infrarouge. 

14. Dispositif de detection selon Tune quelconque des revendications 2 a 13, 
caracterise en ce que les sources lumineuses (40. 42) et les photoreceptors (44, 46) 
sont montes par SMD ou par flip-chip sur un circuit imprinte (48). 

30 15. Dispositif de detection selon Tune quelconque des revendications 1 & 14, 

caracterise en ce que les faisceaux lumineux (4, 6) sont focalises a la surface de la 
chauss6e (8). 

16. Dispositif selon Tune quelconque des revendications 2^15, caracterise 
en ce que les deux premiere et les deux deuxiemes dispositifs optiques comprennent 
35 un 6cran dispose en obfique devant les sources lumineuses (40, 42) et perce d'un 
trou. 
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ABREGE 

DISPOSITIF DE DETECTION DU FRANCHISSEMENT D'UNE L1GNE DE 
MARQUAGE AU SQL SEPARANT PES VOIES DE CIRCULATION POUR 

VEHICULE AUTOMOBILE 

La presente invention conceme un dispositlf de detection du franchissement 
d'un marquage horizontal de delimitation des voles de circulation d'une chauss6e pour 
vehicule automobile, caracteris§ en ce qu'il comprend au moins un boTtier (2) destine 
& etre plac6 sous le vehicule et renfermant des moyens permettant de projeter deux 
5 faisceaux lumineux (4, 6) sur l$ chaussee (8) selon deux zones dlstlnctes (1 0, 1 2) ne 
se recouvrant pas, et des moyens pour capter les deux faisceaux lumineux (14, 16) 
apres reflexion sur la chaussee (8). 
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